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B hrelbung 

Die Erf indung b triff t Zusatzvorrichtungen an in m Stativ fur Gerate, insbesond re Operationsmlkrosko- 
pe, die in einem vorbestimmten Raum frei beweglich und bezuglich ihrer Lage und ihrer Zuordnung zu einem 

5 Objekt in diesem Raum frei positionierbar sind. Derartige Anforderungen werden speziell an Operationsmikro- 
skope gestellt, die in der HNO-Chirurgie eingesetzt werden; sie kommen aber auch Im Bereich der Neuro- und 
der Plastischen Chirurgie Im vermehrten MaOe zum Elnsatz. In Abli§ngtgkeit vom Jeweiligen Einsatzgebiet und 
dergew3hlten Aufgabensteliung kdnnen an das eigentliche Operationsmlkroskop diverse Zusatz-Module, wie 
ein Mitbeobachtungs-Tubus, ein Fotostutzen, eine Kamera u.8.w.» in bekannter Weise angeflansclit werden. 

10 Dabei vergrd&ern sich die ohnehin schon vorhandenen Austarierungs-Probleme fur das eigentliche Beobach- 
tungsgerat (Mikroskop). 

Aus der EP-A-23003 ist eine Tragvorrichtung fur ein optlsches Beobachtungsgerat bekannt, bei dem meh- 
rere als Geienkparalielogramme ausgebildete Schwenksysteme die Bewegtichkeit des Mikroskops eriauben. 
Dabei kommt ein verstellbares Gegengewicht fOr die freie Poslttonlerung Im Raum zum Einsatz. Au&erdem 
IS sichern elektromagnetische Bremslager die FIxierung der optimalen Stattv-Einstetlung. 

In der EP-A-23004 wird eine Zusatzvorrichtung beschrieben, die insbesondere in der Lage ist, Dreh- und 
Kippmomente zu kompensieren, Indem die Schwerpunktlage des Mikroskops mit selnem Zubehdr bestimmt 
und das Gleichgewlcht danach eingestellt werden kann. 

In der EPoA-49251 ist eine Stutze fur ein optisches Gerat dargestellt, das ein Gestangesystem als Trager- 
20 einrichtung aufweist, welches sich durch ein Kugellager ersb^ckt. An dem einen (unteren) Ende ist das Gerat 
befestigt, an dem anderen (oberen) Ende ist ein Gegengewicht in der Form befestigt, da& es um drei senkrecht 
zueinander stehende Achsen verschlebbar ist Dieses verstellbare Gegengewicht erlaubt eine freie Posltionie- 
rung des Mikroskops im Raum. 

Aus der DE-OS 36 17 751 ist eine Mikroskopeinheit bekannt, bei der ein einsteilbares Gegengewicht zum 
25 Einsatz kommt, wodurch ein Ausgleich des Momentes ermdglicht wird. welches um Schwenk- und Kippachisen 
entsteht und welches aus der IHinzufugung Oder Entfernung von Bauelementen Oder Modulen resultiert. 

Daruber hinaus ist aus dem Wild-Firmenprospekt (Bedienungsanleitung) M2-690-Xi.86 vom November 
1986 ein Operationsmikroskop-Stativ bekannt, bei dem das Feindispositionieren, also das Schwenken und Nei- 
gen des Mikroskops mit Hilfe von Triebkndpfen und Neigehebein an Triebgelenken mdgllch ist 
30 Welter hin ist es aus dem Zelss-Prospekt W 30-082-d vom Mai 1 988 <'Bodenstatlv S 21") bekannt, bei ei- 

nem aus Tragarm und Federarm bestshenden Geienkarm eine von auHen zugSngliche Gewichtseinsteilung 
fur die Mikroskopausrustung sowie Bremsen fur eine individuelle Einsteiiung der GSngigkeit der Gelenke und 
der Auf/Abbewegung vorzusehen. 

Schlietyich ist aus der EP-A-48 404 ein verstellbares Stativ fur optische Beobachtungsgerate t>ekannt, das 
35 einen Stativfua, eine Stativsaule und einen als Gelenkparallelogramm ausgebitdeten Tragarm aufweist, wobei 
zum Ausglek^h des Gewichtes des verwendeten BeobachtungsgerStes im Paralleiograrrun eine verstellbare 
Feder angeordnet ist 

Dem geschiiderten Stand derTechnik haften einzein oder in Kombinatkin folgende NachteOe an. Ein we- 
sentlicherNachteli ailer bekannten L6sungen bestehtdarin, dalidie SchwergdnglgkeitderSchwenkarme. auch 

40 selbst dann, wenn sie einsteflbar 1st. einen sehr hohen Kraftaufwand fOr die Auf- bzw. Abbewegung des Mi- 
kroskops erfordert Die Folge diese hohen Kraftaufwandes ist, da& eine sehrgenaue Positionierung des Mi- 
kroskops in der Hdhe ohne die zusatzliche Bedienung eines Fokussiertriebes nicht mdgllch ist Diese zusatz- 
liche Bedienung wiederum bedeutet eine Unterbrechung der unterdem Mikraskop auszufuhrenden - beispiels- 
weise mikrochirurglschen - Arbeit Es Ist ohne welteres einsichtig, da& Verzogerungen bzw. Unterbrechungen 

45 dieser Art in hohem Ma&e stfiren bzw. gefahrllch sind. Ein weiterer, wesentlicher Nachteil dieses hohen Kraft- 
aufwandes ist, dal& es beim Operateur, derselber sehrfeine Arbeiten durchfOhrt, wegen des von ihm auszu- 
Gbenden Kraftaufwandes zu Muskelverspannungen kommen kann. die den Fortgang der Mikro-Operatk>n 
hemmen bzw. nachteilig beeinf lussen. Ganz allgemein kann gesagt werden. daH es eine Unterbrechung des 
Operations- Geschehens bedeutet. wenn zum Zwecke einer Posltionsanderung des optischen Gerates die 

so Operation unterbrochen werden muR, well etwa die Triebknopfe bedient werden mussen. 

Nachtelle der genannten EP-A-23003 erget>en sk;h aus dem notwendigen Aufwand, der beim Auswech- 
seln eInes Gerates gegen ein anderes mit einem anderen Gewtoht entsteht. Dieser Aufwand wird noch dadurch 
erschwert, daft die Auff indung der Schwerpunktlage und das Einstelien des Gleichgewlchtes nIcht ioglsch 
leicht nachvollzlehbar und nicht ohne welteres durchfOhrbar ist Komplizlerte, zeitaufwendige Gleichgewtehts- 

55 einstellungen. die zudem auch fur das Operationspersonal nicht leicht nachvollzlehbar sind, wirken elner in 
d r nxxlern n Operationsmikroskopi heuts zu f rdernd n hohen Zub horf lexibilitat entg gen. 

Es Ist daher die Aufgabe der vorliegenden Erf indung. Zusatzvorrichtungen fur in Stativ zur Aufnahme 
beispi Isw is eines Milcroskops anzug ben, wot>el dieses Stativ ine lelchtgangige Positionierung des Ge- 
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rates vor all m in der Hdhe gestatt t. Dabei soil zusatzlich sich rg st llts ln,da&jedw d Positionsanderung 
des Mikroskops wahrend der Operation zu kelner 8t6renden Unterbrecnung derselben fuhrt Au& rdem k>estBht 
die Aufgabe darin, die bel Jedem Wechsel der verschiedenartigsten ZubehSr-Baugruppen fQr das Mikrostop 
5 sIch ergebenden Neuelnstellungen des Gleichgewichts des Gesanntsystems in sich logisch und schnell durch- 
fuhrbarzu gestalten. Schlietilich bestehtdte Aufgat>e dervorliegenden Erfindung darin, die Austarierung des 
GerStes (MIkroskops) mltsamtseinemZubeh5rohne Gegengewlchts-Verschiebung, alsoohne aufwendige Be- 
stimmung der SchwerpunktJage des MIkroskops mltsamt selnem Zubehdr, zu reallsieren. 

Diese Aufgabe wird durch den Gegenstand des Anspruchs 1 geldst Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen 
10 finden sIch in den Unteranspruchen 2 bis 10. 

In den Zelchnungen sind Ausfuhrungsbelspiele dervorliegenden Erfindung schematisch dargestellt. Es 



zelgen: 




Fig. 1a: 


einen Tell etner Stativauf hangung mit angesetztem Opeiationsmikroskop in Seitendar- 




stellung; 


Fig. 1b: 


das in Fig. 1a Dargesteltte In Draufslcht; 


Fig. 2: 


die Darstellung der Fig. 1 In Vorderanslcht; 


Rg. 3: 


ein Bodenstativ nnit elnem Gelenkparallelogramm-Gestange und erf indungsgemi&er Zu- 




satzelnrlchtung; 


Fig. 4: 


eine Detailanslcht des Gelenkparallelogranun-Gestanges mit elner anderen erf indungs- 




geima&en Zusatzelnrichtung; 


Fig, 5a - 5c: 


schematislerte Detail-Anslchten von Fig. 4 betreffend die unterschiedlichen Stellungen 




eines Bauteila in Abhangigkeit von der Hubhohe des (optischen) Gerates. 



In Fig. la 1st ein GerSt, beispielswetee ein Operationsmikroskop, mit der Bezugszlffer 1 dargestellt, das 
an einerTragvorrichtung 2 adaptlert Ist, welche an dem unteren Ende eInes Tragarms 5 angelenkt 1st Der Trag- 

25 arm 5 ist in seinem oberen Teil mit einem Schlitten 6 verbunden, der in elner Fuhrung 7 entlang der Transla- 
tionsachse 8b. also in Riditung des Doppelpfeils 8a, mit IHilfe der Splndel 8 verstellt werden kann. Ober ein 
Drehlager 9 ist die beschriebene AufhSngung mit elnem Tragarm 10 rotatorlsch verbunden. Die Tragvorrich- 
tung 2 weistzwei Baugruppen auf, die mittels der Verstellvorrichtungen 3 bzw. 4 in Richtung des Doppelpfeils 
3a bzw. 4a feinverstetit werden konnen. Aus der Darstellung der Versteilrichtungen 3a. 4a bzw. 8a in den Fig. 

30 1 und 2 wlrd ersichtlich, daft das Gerdt 1 In drel Raumkoordlnaten-Richtungen, die senkrecht aufelnander ste- 
hen, gezlelt verstellt werden kann. In den Fig. la und lb Ist mit A-A eIne nlchtsenkrechte Achse dargestellt, die 
parallel zum Tragarm 5 verlauf t und senkrecht auf der horizontalen (nichtvertlkalen) Achse B-B steht Der 
Schnlttpunkt beider Achsen A-A, B-B ist in Fig. 2 dargestellt. Die Achse B-B verlauf t durch die Gelenkachse 
am unteren Ende des Tragarms 5, um die das GerSt 1 verkippt werden kann. 

35 Der Glek:hgewichtszustand fur das GerSt 1 bzw. fur das Gesamtsystem wird nun dadurch hergestellt, daft 

der Schwerpunktdes Gerates uberVerschiebungen langs der drel Raumrichtungen (3a; 4a; 8a) In den Schnltt- 
punkt der belden nichtsenkrechten Achsen A-A. B-B gebracht wird. 

in Fig. 3 bef indetsksh Im oberen Tell eines Bodenstativs 16 ein Gelenkparailelogramm 18, welches mehrere 
Gest3nge aufwelst, die Qber Gelenke 12a - 12d mitefnander verbunden sind. Au&erdem ist eIne Platte 20 dar- 

40 gestellt. die u.a. das Gelenk 12b aufwetst. Ein an steh bel^anntes Kraftspeicherelement 11 - k>eispielsweise eine 
Gasdruckfeder - ist einerseits mit dem oberen Gestange des Parallel ogramms und andererselts mit der Platte 
20 verbunden. Dieses Kraftspeicherelement 11 bringt die notwendige Gegenkraft auf, die zum EInstellen eines 
Gleicligewlchtszustandes bei VerSnderung der sog. IHubh5he, also in vertlkaler Richtung. erfbrderlich ist Um 
die Eigenschaften des ielchten, schnellen und sicheren Positionierens zu ermoglichen, sind an den Gelenken 

46 12a - 12d des Gelenkparallelogramms 18 konstruktive Ma&nahmen zur Herabsetzung der Gelenkreibung er- 
forderllch, die eine - in diesem Fall negative - Elgenschaftder Kraftspelcherelemente, n&mllch die wechselnde 
Kraft In Abhangigkeit vom IHub, wirksam werden lassen. Da der Hub des Kraftspelcherelementes 11 abhSnglg 
von der Winkelstellung des Gelenkparallelogramms 18 ist, ist eine Kompensation der hubabhangigen Kraft- 
anderung bei herabgesetzter Gelenkreibung notwendig, da sonst das Gleichgewicht am Gelenkparallelo- 

50 gramm mit eingebautem Kraftspeicherelement 1 1 nur fur eine einzige Winkelstellung des PaFallelogramms, und 
damit nur fur eine bestimmte IHohe, etngestellt werden kann. 

Diese Kompensatk>n der wechsel nden Kraft wird durch ein zusatzliches erfindungsgemades Bauteil fur 
das Gelenkparailelogramm l>ewlrkt Dies wird In den Fig. 4 und 5a - 5c ndher eridutert Die erforderllche Konrv 
pensatlon der wechselnden Kraft wlrd durch eine winkelabhdnglge LageverSnderung der AufhSngung des 

55 Kraftspelcherelementes 11 in der Platte 20 errelcht Wie aus Fig. 4 ersichtlich, grelft die Gasdruckfeder 11 Ober 
einen Zapfen 14 in einen Schlitz 13. Der Schlitz ist als kreisbogenfdrmlges Langloch ausgebildet und stellt die 
Fuhrung des Zapfens 14 In Abhangigkeit von der Hubhoh d s Gel nkparall logranrvn ISsicher. Di Lange 
des Schlltzes richt tsichnachd nzuk mp nsierenden Kraftand rung n des Kraftspeich r I ment s 11. Der 
Schlitz bewirkt in kontinui rliche FQhrung des Zapfens 14 v n einem End zum anderen b IderBew gung 
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des G I nkparailelogramms 11 . In Fig. 5a ist dargestellt, daft bei maximal r Abs nkung (Erniedrigung der Hub- 
hohe) d 8 Gel nkparailelogramms derZapfen 14 im oberen Anschlag-B reich d s Schlitzes 13 zu lleg n 
kommt, wahrend dieser bei maximaler Hubhohe - vgl. Fig. 5c - im unter n Anschlag-Berelch des Schlitzes 13 
5 II gt In Fig. 5b istdie Mittelstellung dargest lit, wie si sich twaausFlg. 4 rgibt(waag rechterV riaufder 
beiden Gest3nge des Gelenkparallelogramms 18). 

Die Funktion dieser erf Indungsgemd&en Zusatzvorrichtung ist folgende: Der Schwenkarm Oder das Ge- 
lenkparallelogramm 18 wird wdhrend der Operation beim Einstellen der H5he des Mikraskops (Hubhdhe) be- 
dient. 

iO Das Kraftspeicherelement 11 , hien die Gasdruckfeder, hat eine Kraft, die in Richtung ihrer Auf hangung in 

der Platte 20 (also in Richtung zum Zapfen 14 hin) wirkt Die Lange der Senkrechten zwischen dieser Kraft- 
richtung und dem Gelenk 12a ist derjenige Hebelarm, der dafur ausschlaggebend 1st, ob der Schwenkarm bzw. 
das Gelenkparallelogramm 18 in der einmai eingestellten Hubhohe (Schwebe) bleibt Oder nlcht Das Gelenk- 
parallelogramm 18 kann in Wirkstellung aus der Waagerechten um ca. 350 nach oben (vg. Fig. 5c) und nach 

15 unten (vgi. Fig. 5a) bewegt werden. In der angehobenen Stellung Ist die Gasdruckfeder 11 komplett ausgezo- 
gen; In der abgesenkten Stellung Ist sie komptett eingezogen. In Abhanglgkelt dieses Auszugs der Gasdruck- 
feder 11 andertsich deren Kraft In der oberen Stellung des Gelenkparallelogramms 18 ist die Kraft der Gas- 
druckfeder 11 schwacher; in der unteren Stellung des Gelenkparallelogramms 18 ist die Kraft der Gasdruck- 
feder 11 starker. Das bedeutet also, da& sich bei gielchbleibendem Hebelarm die Kraft Sndert Bel den be- 

20 kannten Schwenkarmen bzw. Gelenkparallelogrammen nach dem Stand derjechnik Ist diese Anderung durch 
die Einstellung der Reibgetenke 1 2a - 1 2d uberdeckt bzw. "vertuscht" worden. Wenn nun aber aus ubergeord- 
neten Grunden eines modernen Handlings-Komforts eine Herabsetzung der Gelenkrelbung eben dieser Ge- 
lenke 12a - 12d vorgenommen werden mu&, fOhrt dies automatisch dazu, entfalten: War das Gelenkparalle- 
logramm 18 In einer mittleren Stellung ausbatanciert, so bewlrkte die Kraftabnahme der Gasdruckfeder 11 In 

25 der oberen Stellung des Gelenkparallelogramms 18 ein Herabfallen und die Kraftzunahme in der unteren Stel- 
lung des Gelenkparallelogramms 1 8 ein eigenstindiges Aufsteigen des Gelenkparallelogramms. Daher mu&te 
eine VerSnderung des Hebelarms in Abhanglgkelt von der Gelenkparallelogramnn-Stellung vorgenommen wer- 
den. Dies wird mit der in der Platte 20 realisterten kurvenformigen Schlitzfuhrung fOr die Auf hSngung des Kvaft- 
speicherelementes 11 realisiert. Bei abgesenktem Schwenkarm wandert der Zapfen 14 in der Kurve nach 

30 oben, so da& der Hebelarm kOrzerwird und die Kraft nicht mehrausretcht, den Schwenkarm eigenstdndig nach 
oben zu drOcken. Andererseits fdgt bei angehobenem Schwenkarm genau das Gegenteil: derZapfen 14 wan- 
dert nach unten, so da& der Hebelarm grd&er wird und die Kraft ausreicht um den Schwenkarm oben zu halten. 
Obwohl der Schlitz 13 als Teil eines Kreisbogens dargestellt ist, sind prinztpiell auch andere Kurvenfuhrungen 
mdglich. 

35 Anstelle dieser geschllderten erf indungsgemSISen Mafinahme kann bei einer weiteren Ausfuhrungsform 

der vorliegenden Erf indung eine Kompensation derwechselnden Kraft dadurch erreicht werden, daH die durch 
das Kraftspeicherelement 11 auszugleichende Gewichtskraft kontinuierlich bei der Bewegung des Gelenkpar- 
allelogramms 18 zunlmmt, und zwar in der Form, da& diese Zunahme der zunehmenden Kraft des Kraftspel- 
cherelementes 11 entgegenwIrkL Hierzu wird auf Fig. 3 verwiesen. In der das Gelenkparallelogramm 18 mlt 

40 herkommlich aufgehangtem Kraftspeicherelement 11 dargestellt ist Das dargestellte Kraftspeicherelement 11 
ist so in das Gelenkparallelogramm 18 eingebaut. dail bei einem abwarts weisenden Paratlelogramm die hub- 
abhSngige Kraft zuninimt Zum Ausglelch hierfur kann ein Flussigkeitst>ehalter 15 auf ein Oestange des Oe- 
lenkparallelogramms 18 - vorzugsweise auf das obere - aufgesetzt werden. Die notwendige Gewichtskraft- 
zunahme bei abwarts we is endem Parallelogramm wild sodann in einfecher Weise durch Vertagerung der ROs- 

46 sigkelt in dem nlcht ganz gefullten Flussigkeitsbehaiter 15 realisiert. Es liegt im Rahmen dieses Erfindungs- 
vorschiages, entweder BehSlterunterschledllcherRaumform bzw. unterschledllchen FQIlungsgrades bzw. un- 
terschledllcher Behalterflussigkeit vorzusehen, um alle erforderllchen Kompensatlons-<Gegen)Kr3fte reallsie- 
ren zu konnen. Naturiich ist es auch moglich, den Flussigkeitsbehaiter 15 mit einem inter nen Fluid-Regelkreis- 
system zur steuerbaren Zu- und Abfuhr von In einem separaten Reservoir bef indlichen Flussigkeit zu verbln- 

50 den. 

Mlt dem vorgeschlagenen erf indungsgema&en Ldsungen ist ein wenig kraftaufwendiges sowie ein sehr 
genaues Positionieren des Mikroskops in der Hohe uber dem Operationsfeld ernn5glicht worden. Dies fuhrt zu 
einer stdrkeren Konzentratlon des beispielsweise eine MIkro-Operation ausfOhrenden Chirurgen auf dessen 
elgentliche Hauptaufgabe und damit zu einer VerkOrzung des gesamten Manlpullerens In vivo. 

55 

Bezugszelchen-Liste 

1 - Gerat (b ispielsweise Op ratkinsmikrosk p) 

2 - Tragvorrichtung 
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3; 4 - V rsteflv rrichtung n (Spindeltriebe) 

3a; 3b - Doppelpfeii (Transtationsrichtungsanzeig r) 

5 - Tragarm 

5 6 - Schlitten 

7 - Fuhrung 

8 - Spindel 

8a - Doppelpfeii (Translationsrichtungsanzeiger) 

8b - Translationsachse von <6) und (7) 

10 9 ' Drehlager 

10 - Tragarm 

11 - Kraftspeicherelement (Gasdruckfeder) 
12a,12b,12c.12d - Gelenke 

13 - Schlltz 

t5 14 - Zapfen 

15 - Russlgkeitsbeh§lter 

16 - Bodenstativ 

18 - Gelenkparallelogramin 

19 - ROssigkeit 
20 20 -Platte 

A-A - (erste) nicht-vertikale Achse 

B-B - (zweite) nicht-vertikale Achse 



25 Patentanspruche 

1. Stativ fur die Halterung eines bezuglich mindestens einer Bezugsebene firei posttlcnlerbaren GerStes - 
vorzugsweise eines optischen Beobactitungs- und/oder Registriergerates enthaltend einenTragarm 
(10), ein Drehiager (9) sowie einen Schwenkarm bzw. ein Gelenkparallelogramm (18) mitzugeordnetem 

30 Kraftspeicherelement (11), dadurch gekennzeichnet, 

daR - ein Tragarm (5) Qber das Drehlager (9) mft dem Tragarm (10) verbunden und senkrecht zur Achse 
des Drehlagers (9) verschiebllch gelagert 1st und der Schwenkarm bzw. das Gelenkparallelogramm (18) 
mit dem Tragarm (10) verbunden ist. und da& das Stativ (16) zur Austarierung und zur raproduzierbaren 
Feinpositionierung des Gerdtes. beispielswelse eines Operationsmikroskops (1), In dessen jeweillge 

35 WIrkstellung MIttel zum Verschieben des Schwerpunktes des an eine Tfagvorrichtung (2) ansetzbaren 

Gerates (1) inklusive eventueller Zusatz-Module in den Schnittpunkt einer parallel zum Tragarm (5) ver- 
laufenden nichtsenkrechten Achse (A-A) mit einer nicht-senkrechten Achse (B-B), die durch eIne Gelenk- 
achse am unteren Ende des Tragarms (5) verlduft, um die das Gerdt (1) kippbar Ist. aufwelst, wobel 
- die Achsen (A-A) und (B-B) aufelnander senkrecht stehen und 

40 • MIttal zum Ausgleich der vom Hub abhSngigen wechselnden Kraft des Kraftspeicherelements (11) 

vorgesehen sind. 

2. Stativ nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, 
daH diese Mittel folgende Bauteile umfessen: 

45 (a) eine aus mindestens zwei Baugruppen bestehende Tragvorrichtung (2), an der einerseits beispiels- 

welse das Mikroskop (1) befestigt ist und die andererseits mit einem Tragarm (5) gelenklg verbunden 
ist, wobei die Baugruppen zur Elnstellung eines stab 11 en Gleichgewichtszustandes des angeflanschten 
MIkroskops (1) im Raum mittels Je einer Versteilvorrichtung (3 bzw. 4) in zuelnander senkrecht verlau- 
fender Richtung gezielt verschlebbar sind, 

so (b) eine Fuhrungsvorrichtung vorzugsweise im oberen Bereich des Tragarms (5), bestehend aus einem 

In einer Fuhrung (7) mittels einer Spindel (8) entlang einer Translationsachse (8b) - und damit senkrecht 
zu den Translationsrichtungen, welche durch die Verstellvorrichtungen (3 bzw. 4) vorgegeben sind, - 
verschlebbar angeordneten Schlitten (6), und 

(c) eine Vorrichtung (13,14,20) zur ortsvariablen Aufhangung bzw. Fuhrung des mit dem 
55 Glenkparallelogramm (18) zusammenwirkenden Krafts peicherelementes (11 ) zur Kompensierung der 

hub- bzw. winkelabhSngigen Anderung der Kraft des Kraftspelcherelementes (11) zwecks permanen- 
t r Beibehaltung seines Glelchgewichtes in j d rHoh d sadaptiert nG rates (1). 

3. Stativ nach Anspruch 1 od r 2, dadurch gek nnze!chnet,da& die Versteilvorrichtung nfurdi Baugrup- 
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p nj in n Spindeltrieb (3;4) umfessen und da& die V rstellrichtungen (3a;4a)s nkr chtzu inand reo- 
wi in ein r Eb ne verlaufen. 

Stativ nach mind stenseinemd rvorh rgeh ndenAnspruch .dadur h gekennz ichn t, daddieVer- 
stellvorrichtungen fur die Baugruppen bzw. fur den Schlltten (6) langs nicht-linearer - vorzugsweise sphS- 
rischer - Bahnen verlaufen. 

Stativ nacii Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, da& die Vorrichtung furdieorlsvariabie Halterung des 
Kraftspeicherelements (11) einen als kreisbogenfdrmiges Langloch ausgebildeten Sclilltz (13) in elner 
Platte (20) umfa&t, in welchem ein mit dem Krafts peichereiement (11), beispielsweise einer Gasdruckfe- 
der, Starr verbundener Zapfen (14) als lagernde Achse spielfrei gefuhrt wird. 

Stativ nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, da& der Schiitz (13) eine von der Kontur eines Kreises 
abweichende - vorzugsweise jedoch eine nichtlineare - Form aufweist 

Stativ nach mindestens einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dal^ die Ge- 
lenke des Parallelogramms (18) Mittel zur geztelt einstellbaren IHerabsetzung der Gelenkrelbung aufwei- 
sen. 

Stativ nach den Anspruchen 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, da& anstelle der ortsvariablen AufhSin* 
gung zurKompensatlon derhubabhangigen Kraftanderung des Krafts peicherelementes (11) ein mit elner 
Flussigkeit (19) teilweise gefullter Behalter (15) derart dem GetenkparalielogramnvGestange (18) zuge- 
ondnet wIrd, daK eine entsprechende Gegenkraft durch Gewichtsverlagerung der Russigkelt (19) in dem 
Behalter (15) aufgebaut wird. 

Stativ nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da& der Flussigkeitsbehalter (1 5) Mittel zum auswech- 
selbaren Aufsetzen auf das Parailelogramm-Gestange (18) aufweist und da& erein in sich abgeschlos- 
senes System darstellt 

30 10. Stativ nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da(^ der FIQssigkeitsbehSlter (15) mit einem Internen 
Fiuid-Regelkreissystem zur steuerbaren Zu- und Abfuhr von in einem separaten Reservoir bef indlichen 
Flussigkeit verbunden isL 



35 Claims 

1. Stand for the mounting of an instrument, preferably an optical observatk>n and/or recording instrument, 
which is fireeiy positionabie relative to at least one reference plane, and including a carrier arm (10), a 
rotary bearing (9) as well as a ph^ot arm or a parallelogram linkage (1 8) with associated force storage 

40 element (11), characterised thereby, that a carrier arm (5) is connected by way of the rotary bearing (9) 

with the carrier arm (10) and borne to be displaceable perpendicularly to the axis of the rotary bearing 
(9) and the pivot arm or the parallelogram linkage (18) is connected with the carrier arm (10), and that 
the stand (16) - for the taring and for the reproducible fine positioning of the device, for example a surgteai 
microscope (1), Into its respective operative setting - displays means for the displacement of the centre 

45 of gravity ofthe instrument (1),whk:h is attachable to a carrier device (2), inclusive of a possible accessory 

module Into the intersection of a not vertical axis (A-A), which extends paralletly to the carrier arm (5), 
and a not vertical axis (B-B), which extends through a hinge axis at the lower end of the carrier arm (5), 
about which the device (1) is tiitable, wherein 

- the axes (A-A and B-B) are each perpendknilar to the other and 

50 - means are provided for the equalisation of the changing force, which Is dependent on the stroke, of 

the force storage element (11 ). 

2. Stand according to daim 1 , characterised thereby, that these means comprise the foOowing components: 

(a) a carrier device (2), which consists of at least two subassemblies and to whteh for example the ml- 
^ croscope (1) Is fastened on the one hand and which is articulatediy connected with a carrier arm (5) 

on the other hand, wherein the subassemblies are three-dimensionally displaceable In targeted man- 
ner in mutually perpendicular directions by means of a respective adjusting device (3 or 4) for the setting 
of a stable equilibrium state fth flanged- n microscope (1). 

(b) aguki d vice preferably in th upp rregi nofthecarri r arm (5) and c nsisting of a carriag (6), 
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which is arranged to b displaceabt in a guide (7) by means of a spindt (8) along a translatlonal axis 
(8b) and th reby perp ndicularly to th translatlonal directions, which ar pres t by th adjusting de- 
vices (3 r 4), and 

5 (c) a device (13, 14, 20) for the movable suspension or guidance of the force storage element (11) co- 

operating with the parallelogram linkage (18) for the compensation of the change, which is dependent 
on stroke or angle, in the force of the force storage element (11) for the purpose of permanent retention 
of its equilibrium at any height of the adapted Instrument (1). 

10 3. Stand according to claim 1 or 2. characterised thereby, that the adjusting devices for the subassemblies 
each comprise a respective spindle drive (3; 4) and that the adjusting devices (3a; 4a) extend each per- 
pendicularly to the other as well as in one plane. 

4. Stand according to at least one of the preceding claims, characterised thereby, that the adjusting devices 
for the subassemblies or for the carriage (6) extend along non-linear, preferably spherical, paths. 

5. Stand according to claim 2, characterised thereby, that the device for the movable mounting of the force 
storage element (1 1 ) comprises a slot (1 3), which is formed as an elongate hole of circularly arcuate shape, 
in a plate (20) and in which a spigot (14), which is rigidly connected with the force storage element (11), 
for example a gas compression spring. Is borne free of play as bearing axle. 

20 

6. stand according to claim 5. characterised thereby, that the slot (1 3) displays a shape which departs from 
the outline of a circle and is preferably however non-linear. 

7. Stand according to at least one of the preceding claims, characterised thereby, that the joints of the par- 

29 allelogram (18) displays means for the purposefully settable lowering of the joint frictmn. 

8. Stand according to the claims 1 and 2, characterised thereby, that instead of the movable suspension 
for the compensation of the change, which is dependent on stroke, in the force of the force storage ele- 
ment (11), a container (15) partially filled by a liquid (19) Is associated with the parallelogram linkage (1 8) 

30 in such a manner that an appropriate counterforce Is built up through redisposltlon of the weight of the 
liquid (19) in the container (15). 

9. Stand according to claim 8, characterised thereby, that the liquid container (15) displays means for the 
exchangeable mounting onto the parallelogram linkage (18) and that it represents a self-contained sys- 

35 tem. 

10. Stand according to claim 8, characterised thereby, that the liquid container (15) Is connected with an in- 
ternal fluid regulating loop system for the controllable supply and removal of fluki situated in a separate 
reservoir. 

40 

Revendications 



1. Statrf pour le supportage d'un instrument d'observation optique et/ou d'enregistrement, librement posi- 
tionnable par rapport d au moins un plan de r6f6rence, contenant un bras porteur (10), un palier tournant 
(9) ainsi qu'un bras pivotant ou un parail^logramme articul6 (18) d 6l6ment accumulateur d'6nergie (11) 
associS, caract^risd en ce qu'un bras porteur (5) est relid par I'lnterm^iaire du palier tournant (9) au bras 
porteur (10) et estmont^ de fagon d^plagable perpendlculairement d I'axe du palier tournant (9) et le bras 
pivotant ou le parall^logramme articul6 (1 8) est reli^ au bras porteur (1 0) et en ce que le statif (16) compor- 
te, pour le tarage et pour le positionnement fin reproductible de I'instrument, par exemple d'un microscope 
chirurgical (1), dans sa positk>n active actuelle, des moyens pour le ddplacement du centre de gravity de 
I'instrument (1) d modules accessoires Individuels Indus, qui peut dtre rapports sur un dispositif porteur 
(2), pour amener ledit centre de gravity au point d'Intersection d'un axe non vertical (A-A) s'6tendant pa- 
raII6lement au bras porteur (5) avec un axe non vertical (B-B) qui passe par un axe d'articulatlon k Tex- 
tr^mitd infSrieure du bras porteur (5), autour duquel I'instrument (1) est basculable, tandls que 

- les axes (A-A) et (B-B) sont perpend leu lalres I'un d I'autre et 

- desmoy ns sont pr6vus pour I'^quilibrag d la force changeant de I'^l^ment accumulat urd'dner- 
gie(ll), ddpendanted lac ure . 
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2. Statifs I niar vendicati n l.caractdrisden ce qu ces moyens comprenn ntl sdldmentsd construc- 
tion suivants: 

(a) un dispositif porteur (2) consistant en au molns deux groupes de construction et auqu I, d'un part, 
5 est f ix6 par exemple le microscope (1 ) et lequel, d'autre part, est reli6 de fagon artlcul6e d un bras por- 
teur (5), les groupes de construction 6tant d^pla^ables de fa^n cibl6e dans des directions mutuelle- 
ment orthogonales respectivement au moyen d'un dispositif d^piaceur (3 et 4) pour le r6glage, dans 
I'espace, d'un 6tat d'^qullibre stable du microscope (1) fix6 par bride, 

(b) un dispositif de guidage de pr^f^rence dans ia zone sup^rieura du bras porteur (5) consistant en 
10 un chariot (6) montd de fa^n ddplagable dans un guidage (7) au moyen d'une tige (8) le long d'un axe 

de translation (8b) et, ainsi, perpendiculairement aux directions de translation qui sont prdddtermlndes 
par les dispositifs d^placeurs (3 et 4). et 

(c) un dispositif (13, 14, 20) pour la suspension ou le guidage, variable en position, de r6l6ment accu- 
mulateur d'^nergie (11) ooop6rant avec le parall^logramme articuid (18) pour ia compensation de la 

IS variation, dependants de la course et de la position angulaire, de la force de i'Sl^ment d'emmagaslnage 

d'^nergie (11) dans le but de la conservation permanente de son dqulilbre d cheque niveau de flns- 
trument (1) adapts. 

3. Statif selon ia revendlcation 1 ou 2, caractdrisd en ce que les dispositifs d^placeurs pour les groupes de 
20 construction comprennent respectivement une commando d tige (3; 4) et en ce que les dispositife d6pia- 

ceurs (3a; 4a) s'6tendent orthogonal ement Pun d I'autre ainsi que dans un plan. 

4. Statif selon au moins I'une des revendications pr^c^dentes, caract6ris6 en ce que les dispositifs d6pla- 
ceurs pour les groupes de construction ou pour le chariot (6) s'dtendent le long de trajectolres non lln^ai- 

2^ res, de pr^fftrence sph^rlques. 

5. Statif selon ia revendlcation 2, caract6ris6 en ce que is dispositif, pour le supportage, variable en position, 
de r^ldment accumulateur d'^nergie (11) comprend une fente (13) r6alis6e sous forme de trou oblong en 
forme d'arc de cercle dans une plaque (20), dans laquelle fente est guid6 sans Jeu un ergot (14) en tant 
qu'axe de palier rigidement reii6 d I'^ldment accumuiateur d'dnergie (11), par exemple d un ressort de 
compression d gaz. 

6. Statif selon la revendlcation 5, caract^ris^ en ce que la fente (1 3) prdsente une forme s'^cartant du contour 
d'une circonf^rence, mais de pr6f6rence non-lin6alre. 

^ 7. Statif selon au molns I'une des revendications pr^c^dentes, caract6ris6 en ce que les articulations du pa< 
rali6logramme (18) comportent des moyens pour la diminution rSglable clbi^e du frottementd'artlculatlon. 

8. Statif selon les revendications 1 et 2, caract^risd en ce qu*au lieu de la suspension, variable en position, 
pour la compensation de la variation de force, d^pendante de la course, de I'^l^ment accumuiateur d'^ner- 

40 gie (11), un reservoir (1 5), rempli partiellement d'un liquide (19), est associd de telle fagon aux barres du 

paraltdiogramme articui6 (18) qu'une force antagonists correspondante est piodulte par d6placement de 
poids du liquide (19) dans le reservoir (15). 

9. Statif selon la revendlcation 8, caract6ris6 en ce que le reservoir de liquide (15) comporte des ntoyens 
4S pour le montage interchangeable sur la barre de paralldlogramme (1 8) et qu'il repr^sente un systdme dos 

en soi. 

10. Statif selon la revendlcation 8, caract6ris6 en ce qua ie reservoir de liquide (1 5) est reli6 d un systems de 
circuit de r^glage d fluide interne pour I'amen^e et I'dvacuation pilotables d'un liquide se trouvant dans 
u n reservoir s6par6. 



30 



55 



8 




9 




10 




11 




If' ■ ■ \ ■ ... t ■ ' ■ ' ' ■ . • ■ 



